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Republik Indonesia adalah sebuah negara yang memiliki lautan 
yang luas yaitu 2,5 juta km2 . Nelayan tradisional adalah nelayan yang 
memanfaatkan angin untuk berlayar. Nelayan tradisional berlayar ke laut 
pada malam hari untuk melaut dengan memanfaatkan angin darat yaitu 
angin yang bergerak dari lautan ke daratan, Pada pagi hari nelayan kembali 
kedaratan dengan memanfaatkan angin laut yaitu angin yang bergerak dari 
laut ke daratan. Untuk membantu navigasi nelayan tradisional dalam melaut, 
maka dibutuhkan sistem pendukung. Sitem pendukung yang dapat 
mengukur kecepatan angin, arah angin, dan arah kapal. Untuk sumber 
energi sistem akan menggunakan sumber energi terbarukan yaitu cahaya 
matahari. Cahaya matahari membutuhkan sistem solar panel untuk 
mengubah cahaya menjadi listrik, kemudian energi listrik ini akan disimpan 
pada baterai  ~12 VDC. Hasil pengukuran ditampilkan pada layar LCD.  
Alat ini dapat mengukur dengan batas terendah kecepatan angin yang dapat 
diukur adalah 0,019m/s,  dan rata rata kesalahan pada pengukuran 
kecepatan angin adalah 0,09m/s, mengukur dari mana datangnya angin dan 
arah kapal menuju serta sistem pembangkit tegangan 12-13,4 V untuk 
menyuplai Arduino Uno dan sensor sensor yang digunakan.  




The Republic of Indonesia is a country with a vast sea of 2.5 
million km ^ 2. Traditional fishermen are fishermen who utilize wind to sail. 
Traditional fishermen sail to the sea at night to shore by taking advantage of 
the land winds that move from the sea to the mainland, in the morning the 
fishermen return to the storm by utilizing the sea breeze that moves from 
the sea to the Mainland. To assist the navigation of traditional fishermen in 
the sea, a support system is required. Supporting systems that can measure 
wind speed, wind direction, and direction of the vessel. For energy sources 
the system will use renewable energy sources namely sunlight. Solar light 
requires a solar panel system to turn the light into electricity, then this 
electrical energy will be stored on a ~ 12 VDC battery. The measurement 
results are displayed on the LCD screen. With the creation of this tool is to 
measure with the lowest limit of the wind speed that can be measured is 0, 
019m/s, and the average fault at the wind speed measurement is 0, 09m/s, 
and then measuring wind direction and ship direction,  and using battery as 
a voltage supply 12-13,4 V to supllyed Arduino uno and the sensors that 
used in this tool  
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